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(54) PROCEDE ET SYSTEME POUR FOURNIR, SELON UN FORMAT STANDARD, A DES LOGICIELS DE 
W TRAITEMENT D'lMAGES DES INFORMATIONS LIEES AUX CARACTERISTIQUES DES APPAREILS DE 
CAPTURE D'IMAGE ET/OU DES MOYENS DE RESTI. 

(§7) La presente invention concerne un precede pour four- 
rSr, selon un format standard, a des logiciels de traitement 
d'images (4) des informations formatees (15) liees aux ca- 
ractenstiques des appareils de capture d'image (1) et/ ou 
des moyens de restitution d'image. 

Le precede comprend I'etape de produire des donnees 
relatives: 

. aux caracteristiques techniques intrinseques de I appa- 
reil de capture d'image (1), et/ ou 

. aux caracteristiques techniques de I'appareil de captu- 
re d'image (1) au moment de la capture d'image, et/ ou 

. aux caracteristiques techniques intrinseques des 
moyens de restitution des images (1 9), et/ ou 

. aux caracteristiques techniques des moyens de restitu- 
tion des images au moment de la restitution des images 
(103). 

Ces donnees sont ci-apres denommees les informations 
ormatees (15). 

Le precede comprend en outre I'etape de renseigner 
des champs avec lesdites informations formatees (15). 
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PROCEDE ET SYSTEMS POUR FOURNIR, SELON UN FORMAT STANDARD, A DES 
LOGICIELS DE TRAITEMENT D' IMAGES DES INFORMATIONS LIEES AUX 
O^CTERISTIQUES DES APPAREILS DE CAPTURE D' IMAGE ET/OU DES 
MOYENS DE RESTITUTION D' IMAGE 

La pr£sente invention concerne un procede et un 
systeme pour fournir, selon un format standard, a des logiciels 
de traitement d' images des informations formatees liees aux 
caracteristiques des appareils de capture d' image et/ou des 
moyens de restitution d' image. 

Grace S ces informations formatees, lesdits logiciels 
de traitement d' image peuvent : 

- effectuer des calculs ou transformations plus precis 
sur 1' image, et/ou 

- ameliorer la quality de 1' image, et/ou 

- permettre, dans des appareils de capture d' image, 
1' utilisation d'objectifs de moindre qualite et de moindre cofit. 

Procede 

L' invention concerne un procede\ Les appareils de 
capture d' image sont utilises par des utilisateurs pour capturer 
des images de scenes, notamment de scenes animees. Les moyens de 
restitution d' image sont utilises par des utilisateurs pour 
restituer des images capturees au moyen d' appareils de capture 
d' image. Le procede' comprend l'6tape de produire : 
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des donnees relatives aux caracteristiques 
techniques intrinseques de l'appareil, notamment lea 
caracteristiques de distorsion, et/ou 

des donnees relatives aux caracteristiques 
techniques de l'appareil au moment de la capture d' image, 
notamment le temps de pose. 

Ces donnees sont ci-apres denommees les informations 

f ormatees . 

Selon une variante de realisation, le procede peut en 
outre comprendre l'etape de produire : 

des donnees relatives aux caracteristiques 
techniques intrinseques des moyens de restitution des images, 
notamment les caracteristiques de distorsion, et/ou 

des donnees relatives aux caracteristiques 
techniques des moyens de restitution des images au moment de la 
restitution des images, notamment la resolution. 

Ces donnees sont ci-apr§s denommees les informations 

f ormatees . 

Le procede comprend en outre l'etape de renseigner des 
champs avec les informations f ormatees. 

De preference, selon 1' invention le procedi comprend 
en outre l'etape de produire des donnees relatives aux 
preferences de l'utilisateur, notamment le facteur de zoom. Les 
informations formatees comprennent egalement les donnees 
relatives aux preferences de l'utilisateur. 

De preference, selon 1' invention le procede est tel 
que les champs sont composes des defauts geometriques de 
distorsion. 

De preference, selon 1' invent ion le procedS est tel 
que les champs sont composes : 

- des defauts geometriques de vignettage, et/ou 

- des defauts geometriques de dominante coloree, et/ou 

- de la distance focale, et/ou 

- des parametres de la methode de quantification de la 
variation de l'intensite, et/ou 
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- des parametres de la methode de quantification du 
temps de pose, et/ou 

- des parametres des traitements numeriques effectues 
par l'appareil de capture d' image, notamment le zoom numerique, 

5 la compression, et/ou 

- des parametres representant les preferences de 
1'utilisateur, notamment en ce qui concerne le degre de flou, la 
resolution de 1' image. 

De preference, selon 1' invention le proced<§ est tel 
10 que les champs sont composes : 

- du piquS de la vue, et/ou 

- de la profondeur de champ, et/ou 

- des parametres de la methode de quantification de la 
geometrie du capteur, et/ou 

15 - des parametres de la methode de quantification du 

bruit du capteur, et/ou 

- des parametres de la methode de reconstitution du 
signal de la geometrie du support de restitution, et/ou 

- des parametres de la methode de reconstitution du 
20 signal de la position du support de restitution, et/ou 

- des parametres de la methode de reconstitution du 
signal du bruit du moyen de restitution d' images. 

De preference, selon l 1 invention le procede est tel 
que les champs sont composes des ecarts. 

25 De preference, selon 1' invention le precede est tel 

que les defauts geometriques de distorsion sont au moins en 
partie caracterises par les parametres d'un meddle de 
transformation parametrable representant les caracteristiques 
techniques de l'appareil de capture d' image au moment de la 

30 capture d' image. Les parametres du modeie de transformation 
parametrable permettent de calculer la position corrigee d'un 
point de 1 ' image . 

De preference, selon l 1 invention le procede est tel 
que les defauts geometriques de vignetage sont au moins en 

3 5 partie caracterises par les parametres d'un modeie de 
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transformation parametrable representant les caracteristiques 
techniques de 1'appareil de capture d' image au moment de la 
capture d' image. Les parametres du modele de transformation 
parametrable permettent de calculer 1' intensity corrigee d'un 

5 point de 1' image. 

De preference, selon 1' invention le procede est tel 
que les defauts geometriques de dominante coloree sont au moins 
en partie caracterises par les parametres d'un modele de 
transformation parametrable representant les caracteristiques 

10 techniques de 1'appareil de capture d' image au moment de la 
capture d' image. Les parametres du modele de transformation 
parametrable permettent de calculer la couleur corrigee d'un 
point de 1' image. 

De preference, selon 1' invention le proc<§de est tel 

15 que le pique de la vue est au moins en partie caracteris6 par 
les parametres d'un modele de transformation parametrable 
representant les caracteristiques techniques de 1'appareil de 
capture d' image au moment de la capture d' image. Les paramdtres 
du meddle de transformation parametrable permettent de calculer 

20 la forme corrigee d'un point de 1' image. 

De preference, selon 1 ' invention le procede est tel 
que les defauts geometriques de distorsion sont au moins en 
partie caracterises par les parametres d'un modele de 
transformation parametrable de restitution representant les 

25 caracteristiques techniques des moyens de restitution des images 
au moment de la restitution des images. Les parametres du modele 
de transformation parametrable de restitution permettent de 
calculer la position corrigee de restitution d'un point de 
1 ' image . 

30 De preference, selon 1' invention le procede est tel 

que les defauts geometriques de vignetage sont au moins en 
partie caracterises par les parametres d'un modele de 
transformation parametrable de restitution representant les 
caracteristiques techniques des moyens de restitution des images 

35 au moment de. la restitution des images. Les parametres du modele 



2827460 



de transformation parametrable de restitution permettent de 
calculer 1' intensity corrig£e de restitution d'un point de 
1 ' image . 

De preference, selon 1* invention le procedS est tel 
5 que les d<§fauts geotmStriques de dominante coloree sont au moins 
en partie caracteris€s par les parametres d'un moddle de 
transformation parametrable de restitution repr<§sentant les 
caracteristiques techniques des moyens de restitution des images 
au moment de la restitution des images. Les parametres du modele 
10 de transformation parametrable de restitution permettent de 
calculer la couleur corrigee de restitution d'un point de 
1 ' image . 

De preference, selon 1' invention le procedS est tel 
que le pique de la vue est au moins en partie caracterise' par 
15 les parametres d'un modele de transformation parametrable de 
restitution representant les caracteristiques techniques des 
moyens de restitution des images au moment de la restitution des 
images. Les paramdtres du moddle de transformation parametrable 
de restitution permettent de calculer la forme corrigee de 
20 restitution d'un point de 1' image. 
Systems 

L' invention concerne egalement un systeme pour 
fournir, selon un format standard, a des logiciels de traitement 
d' images des informations formatees liees aux caracteristiques 

25 des appareils de capture d' image et/ou des moyens de restitution 
d' image. Les appareils de capture d' image sont utilises par des 
utilisateurs pour capturer des images de scenes, notamment de 
scenes animees. Les moyens de restitution d' image sont utilises 
par des utilisateurs pour restituer des images capturees au 

30 moyen d' appareils de capture d' image. Les informations formatees 
comporte : 

des donnees relatives aux caracteristiques 
techniques intrins£ques de l'appareil, notamment les 
caracteristiques de distorsion, et/ou 
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des donnees relatives aux caracteristiques 
techniques de 1'appareil au moment de la capture d' image, 
notamment le temps de pose, et/ou 

des donnees relatives aux caracteristiques 
5 techniques intrinseques des moyens de restitution des images, 
notamment les caracteristiques de distorsion, et/ou 

des donnees relatives aux caracteristiques 
techniques des moyens de restitution des images au moment de la 
restitution des images, notamment la resolution. 
10 Le format comprend des champs renseignes avec les 

informations formatees. 

De preference, selon 1' invention, les donnees 
formatees comprennent en outre des donnees relatives aux 
preferences de 1 'utilisateur, notamment le facteur de zoom. 
15 De preference, selon 1' invent ion, les champs sont 

composes des defauts geometriques de distorsion. 

De preference, selon 1' invent ion, les champs sont 
composes : 

- des defauts geometriques de vignettage, et/ou 

20 - des defauts geometriques de dominante colorde, et/ou 

- de la distance focale, et/ou 

- des parametres de la methode de quantification de la 
variation de l'intensite, et/ou 

- des parametres de la methode de quantification du 
25 temps de pose, et/ou 

- des parametres des traitements numeriques effectues 
par 1'appareil de capture d' image, notamment le zoom numerique, 
la compression, et/ou 

- des parametres representant les preferences de 
30 1' utilisateur, notamment en ce qui concerne le degre de flou, la 

resolution de 1' image. 

De preference, selon I 1 invention, les champs sont 
composes : 

- du pique de la vue, et/ou 

35 - de la profondeur de champ, et/ou 
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- des parametres de la methode de quantification de la 
g£ometrie du capteur, et/ou 

- des parametres de la methode de quantification du 
bruit du capteur, et/ou 

5 - des parametres de la methode de reconstitution du 

signal de la geometrie du support de restitution, et/ou 

- des parametres de la methode de reconstitution du 
signal de la position du support de restitution, et/ou 

- des parametres de la methode de reconstitution du 
10 signal du bruit du moyen de restitution d' images. 

De preference, selon 1' invention, les champs sont 
composes des ecarts. 

De preference, selon 1* invention, le format est tel 
que les defauts gedmetriques de distorsion sont au moins en 
15 partie caracterises par les parametres d'un modele de 
transformation parametrable representant les caracteristiques 
techniques de l'appareil de capture d' image au moment de la 
capture d' image. Les parametres du modele de transformation 
parametrable permettent de calculer la position corrigee d'un 
20 point de 1' image. 

De preference, selon 1' invention, le format est tel 
que les defauts gebm£triques de vignetage sont au moins en 
partie caracterises par les parametres d'un modele de 
transformation parametrable representant les caracteristiques 
25 techniques de l'appareil de capture d' image au moment de la 
capture d' image. Les parametres du modele de transformation 
parametrable permettent de calculer l'intensite corrigee d'un 
point de 1' image. 

De preference, selon 1* invention, le format est tel 
30 que les defauts geometriques de dominante coloree sont au moins 
en partie caracterises par les parametres d'un meddle de 
transformation parametrable representant les caracteristiques 
techniques de l'appareil de capture d' image au moment de la 
capture d' image. Les parametres du modele de transformation 
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parametrable permettent de calculer la couleur corrigee d'un 
point de 1' image. 

De preference, selon 1' invention, le format est tel 
que le pique de la vue est au moins en partie caracterise par 
5 les parametres d'un meddle de transformation parametrable 
representant les caracteristiques techniques de l'appareil de 
capture d' image au moment de la capture d' image. Les parametres 
du meddle de transformation parametrable permettent de calculer 
la forme corrigee d'un point de 1' image. 

10 De preference, selon 1' invention, le format est tel 

que les defauts gedm^triques de distorsion sont au moins en 
partie caracterises par les parametres d'un modele de 
transformation parametrable de restitution representant les 
caracteristiques techniques des moyens de restitution des images 

15 au moment de la restitution des images. Les parametres du modele 
de transformation parametrable de restitution permettent de 
calculer la position corrigee de restitution d'un point de 
1 ' image . 

De preference, selon 1' invention, le format est tel 
20 que les defauts geometriques de vignetage sont au moins en 
partie caracterises par les parametres d'un modele de 
transformation parametrable de restitution representant les 
caracteristiques techniques des moyens de restitution des images 
au moment de la restitution des images. Les parametres du module 
25 de transformation parametrable de restitution permettent de 
calculer 1'intensite corrigee de restitution d'un point de 
1 ' image . 

De preference, selon 1' invention, le format est tel 
que les defauts geometriques de dominante coloree sont au moins 
30 en partie caracterises par les parametres d'un modele de 
transformation parametrable de restitution representant les 
caracteristiques techniques des moyens de restitution des images 
au moment de la restitution des images. Les parametres du modele 
de transformation parametrable de restitution permettent de 
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calculer la couleur corrigee de restitution d'un point de 
1 ' image . 

De preference, selon 1' invention, le format est tel 
que le piquS de la vue est au moins en partie caracterise par 
5 les parametres d'un module de transformation parametrable de 
restitution representant les caracteristiques techniques des 
moyens de restitution des images au moment de la restitution des 
images. Les parametres du modele de transformation parametrable 
de restitution permettent de calculer la forme corrigee de 
10 restitution d'un point de 1' image. 

Nomenclature des figures et breve description de 
celles-ci. 

On va maintenant dresser la liste des figures et 
brievement decrire leur contenu. Les definitions des termes 
15 techniques employes seront ci-apres precises. 

Les figures representent respectivement : 

- figure 1 : une vue schematique d'une capture 

d' image , 

- figure 2 : une vue schematique d'une restitution 

20 d' image, 

- figure 3 : une vue schematique des pixels d'une 

image, 

- figures 4a et 4b : deux vues schematiques d'une 
scene de reference, 

25 - figure 5 : l'organigramme de la m6thode permettant 

de calculer la difference entre 1' image mathematique et 1' image 
corrigee, 

- figure 6 : l'organigramme de la methode permettant 
d'obtenir la meilleure transformation de restitution pour un 

30 moyen de restitution d' image, 

- figure 7 : une vue schematique des elements 
composant le systdme selon 1' invention, 

- figure 8 : une vue schematique des champs des 
informations formatees, 
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- figure 9a : une vue schematique de face d'un point 
mathematique, 

- figure 9b : une vue schematique de face d'un point 
reel d'une image, 

5 - figure 9c : une vue schematique de profil d'un 

point mathematique, 

- figure 9d : une vue schematique de profil d'un point 
reel d'une image, 

- figure 10 : une vue schematique d'une grille de 
10 points caracteristiques, 

- figure 11 : 1 ' organigramme de la methode permettant 
d'obtenir les informations formatees, 

- figure 12 : 1' organigramme de la methode permettant 
d'obtenir la meilleure transformation pour un appareil de 

15 capture d' image, 

Sur la figure 1, on a repr6sente : une scene 3 
comportant un objet 107, un capteur 101 et la surface du capteur 
110, un centre optique 111, un point d' observation 105 sur une 
surface du capteur 110, une direction d' observation 106 passant 

20 par le point d' observation 105, le centre optique 111, la scene 
3, une surface 10 geometriquement associee a la surface du 
capteur 110. 

Sur la figure 2, on a represents une image 103, un 
moyen de restitution d' image 19 et une image restituee 191 
25 obtenue sur le support de restitution 190. 

Sur la figure 3 on a represents une scene 3, un 
appareil de capture d' image 1 et une image 103 constitute de 
pixels 104. 

Sur les figures 4a et 4b, on a represente deux 
30 variantes d'une scene de reference 9. 

Sur la figure 5 on a represente un organigramme 
mettant en osuvre une scene 3, une projection mathematique 8 
dormant une image mathematique 70 de la scene 3, une projection 
reelle 72 dormant une image 103 de la scene 3 pour les 
35 caracteristiques utilisees 74, un modele de transformation 
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parametrable 12 dormant une image corrigee 71 de 1' image 103, 
1' image corrigee 71 pr6sentant une difference 73 avec 1' image 
mathematique 70. 

Sur la figure 6 on a represente un organigramme 
5 mettant en ceuvre une image 103, une projection reelle de 
restitution 90 dormant une image restituee 191 de 1' image 103 
pour les caracteristiques de restitution utilisees 95, un module 
de transformation param£trable de restitution 97 dormant une 
image corrigee de restitution 94 de 1' image 103, une projection 
10 mathematique de restitution 96 dormant une image mathematique de 
restitution 92 de 1' image corrigee de restitution 94 et 
presentant une difference de restitution 93 avec 1' image 
restituee 191. 

Sur la figure 7 on a represente un systeme comprenant 
15 un appareil de capture d' image 1 constitue d'une optique 100, 
d'un capteur 101 et d'une electronique 102. Sur la figure 7 on a 
egalement represent^ une zone memoire 16 contenant une image 
103, une base de donnees 22 contenant des informations formatees 
15, des moyens de transmission 18 de 1' image completee 120 
20 constitute de 1' image 103 et des informations formatees 15 vers 
des moyens de calcul 17 contenant des logiciels de traitement 
d' image 4. 

Sur la figure 8 on a represente des informations 
formatees 15 constitutes de champs 90. 

25 Sur les figures 9a a 9d on a represents une image 

mathematique 70, une image 103, la position mathematique 40 d'un 
point, la forme mathematique 41 d'un point, compares a la 
position reelle 50 et a la forme reelle 51 du point 
correspondent de 1' image. 

30 Sur la figure 10 on a represents une grille 80 de 

points caracteristiques . 

Sur la figure 11 on a represents un organigramme 
mettant en ceuvre une image 103, des caracteristiques utilisees 
74, une base de donnees de caracteristiques 22. Les informations 

35 formatees 15 sont obtenues a partir des caracteristiques 
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utilisees 74 et stockees dans la base de donnees 22. L' image 
completee 120 est obtenue a partie de 1' image 103 et des 
informations formatees 15. 

Sur la figure 12 on a represents un organigramme 
5 mettant en ceuvre une scene de reference 9, une projection 
mathematique 8 donnant une classe d' image de synthese 7 de la 
scene de reference 9, une projection reelle 72 donnant une image 
de reference 11 de la scene de reference 9 pour les 
caracteristiques utilisees 74. Cet organigramme met egalement en 
10 ceuvre un meddle de transformation parametrable 12 donnant une 
image transformee 13 de 1' image de reference 11. L' image 
transformee 13 preaente un ecart 14 avec la classe d' image de 

synthese 7. 

Definitions et description detaillee 

15 D'autres caracteristiques et avantages de 1' invention 

apparaitront a la lecture : 

- des definitions, ci-apres explicitees, des termes 
techniques employes illustres en se referant aux exemples 
indicatifs et non limitatifs des figures 1 a 12, 
20 - de la description des figures 1 a 12. 

Scene 

On appelle scene 3 un lieu dans l'espace a trois 
dimensions, qui comprend des objets 107 eclaires par des sources 
lumineuses . 

25 Appareil de capture d" image, Image, Capture d' image 

On va maintenant decrire en se referant aux figures 3 
et 7, ce que l'on entend par appareil de capture d' image 1 et 
image 103. On appelle appareil de capture d' image 1, un appareil 
constitue d'une optique 100, d'un ou de plusieurs capteurs 101, 

30 d'une Slectronique 102, d'une zone memoire 16. Ledit appareil de 
capture d' image 1 permet a partir d'une scene 3 d'obtenir des 
images numeriques fixes 103 ou animees enregistrees dans la 
zone m§moire 16 ou transmises a un dispositif externe. Des 
images anim6es sont constitutes d'une succession dans le temps, 

35 d' images fixes 103. Ledit appareil de capture d' image 1 peut 
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prendre la forme notamment d'un appareil photo, d'un camSscope, 
d'une camera reliee ou integree S un PC, d'une camera reliee ou 
integree a un assistant personnel, d'une camera reliee ou 
integree a un telephone, d'un appareil de visioconference ou 
5 d'une camera ou appareil de mesure sensible a d'autres longueurs 
d'onde que celles de la lumiere visible cotnme par exemple une 
camera thermique. 

On appelle capture d' image le precede 1 consistant en le 
calcul de 1' image 103 par 1' appareil de capture d' image 1. 

10 Dans le cas ou. un appareil comporte plusieurs sous- 

ensembles interchangeables, en particulier une optique 100, on 
appelle appareil de capture d' image 1, une configuration 
particuliere de 1' appareil. 

Moyen de restitution d' image, Image restituee, 

15 Restitution d' Image 

On va maintenant decrire en se referant a la figure 2 
ce que l'on entend par moyen de restitution d' image 19. Un tel 
moyen de restitution d' image 19 peut prendre la forme notamment 
d'un ecran de visualisation, d'un tSleviseur, d'un Scran plat, 

20 d'un projecteur, de lunettes de realite virtuelle, d'une 
imprimant . 

Un tel moyen de restitution d' image 19 comprend : 

- une Slectronique, 

- une ou plusieurs sources de lumiere, d' electrons ou 

25 d'encre, 

- un ou plusieurs modulateurs : dispositifs de 
modulation de lumiere, d' electrons ou d'encre, 

- un dispositif de focalisation, se presentant 
notamment sous la forme d'une optique dans le cas d'un 

30 projecteur lumineux, ou sous la forme de bobines de focalisation 
de faisceau electronique dans le cas d'un ecran a tube 
cathodique, ou sous la forme de filtres dans le cas d'un ecran 
plat, 

- d'un support de restitution 190 se presentant 
35 notamment sous la forme d'un Scran dans le cas d'un Scran a tube 
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cathodique, d'un ecran plat ou d'un projecteur, sous la forme 
d'un support d' impression sur lequel 1' impression est effectuee 
dans le cas d'une imprimante, ou sous la forme d'une surface 
virtuelle dans l'espace dans le cas d'un projecteur a image 
5 virtuelle . 

Ledit moyen de restitution d' image 19 permet k partir 
d'une image 103 d'obtenir une image restitute 191 sur le support 
de restitution 190. 

Des images animees sont constitutes d'une succession 
10 dans le temps, d' images fixes. 

On appelle restitution d' image le procedt consistant 
en l'afficnage ou 1' impression de 1' image par le moyen de 
restitution d' image 19. 

Dans le cas ou un moyen de restitution 19 comporte 
15 plusieurs sous -ensembles interchangeables ou pouvant se deplacer 
relativement l'un par rapport a 1' autre, en particulier le 
support de restitution 190, on appelle moyen de restitution 
d' image 19 une configuration particuliere. 

Surface du capteur, Centre optique, Distance focale 
20 On va maintenant decrire en se referant a la figure 1 

ce que 1'on appelle surface du capteur 110. 

On appelle surface du capteur 110, la forme dans 
l'espace dessinee par la surface sensible du capteur 101 de 
l'appareil de capture d' image 1 au moment de la capture d' image. 
25 Cette surface est generalement plane. 

On appelle centre optique 111 un point dans l'espace 
associe a 1' image 103 au moment de la capture d' image. On 
appelle distance focale la distance entre ce point 111 et le 
plan 110, dans le cas ou la surface du capteur 110 est plane. 
30 Pixel, Valeur de pixel, Temps de pose. 

On va maintenant decrire, en se referant a la figure 
3, ce que 1'on entend par pixel 104 et valeur de pixel. 

On appelle pixel 104, une zone <§lementaire de la 
surface du capteur 110 obtenue en crtant un pavage generalement 
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regulier, de ladite surface du capteur 110. On appelle valeur de 
pixel, un nombre associi a ce pixel 104. 

Une capture d' image consiste a determiner la valeur de 
chaque pixel 104. L' ensemble de ces valeurs const itue 1' image 
5 103. 

Lors d'une capture d' image, la valeur de pixel est 
obtenue par 1' integration sur la surface du pixel 104, pendant 
une periode de temps appelee temps de pose, d'une partie du flux 
lumineux provenant de la scene 3 a travers 1'optique 100 et par 
10 conversion du resultat de cette integration en valeur numerique. 
L' integration du flux lumineux et/ou la conversion du resultat 
de cette integration en valeur numerique sont effectuees au 
moyen de 1 ' elect ronique 102. 

Cette definition de la notion de valeur de pixel 
15 s' applique au cas des images 103 en noir et blanc ou en couleur, 
qu'elles soient fixes ou animees. 

Cependant, selon les cas, la partie du flux lumineux 
concernee est obtenue de diverses facons : 

a) Dans le cas d'une image 103 en couleurs, la surface 
20 du capteur 110 comporte generalement plusieurs types de pixels 

104, respectivement associes a des flux lumineux de longueurs 
d'onde differentes, tels que par exemple des pixels rouges, 
verts et bleus. 

b) Dans le cas d'une image 103 en couleurs, il peut 
25 egalement y avoir plusieurs capteurs 101 juxtaposes qui 

recoivent chacun une partie du flux lumineux:. 

c) Dans le cas d'une image 103 en couleurs, les 
couleurs utilisees peuvent etre differentes de rouge, vert et 
bleu, comme par exemple pour la television OTSC am6ricaine, et 

3 0 peuvent etre en nombre superieur a trois. 

d) Enfin, dans le cas d'une camera de television a 
balayage dit entrelac6, les images animees produites sont 
constitutes d'une alternance d' images 103 comportant les lignes 
paires, et d' images 103 comportant les lignes impaires. 
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Configuration utilisee, Reglages utilises, 
Caracteristiques utilisees. 

On appelle configuration utilisee la liste des sous- 
ensembles amovibles de l'appareil de capture d' image 1, par 
5 exemple l'optique 100 ef fectivement montee sur l'appareil de 
capture d' image 1 si elle est interchangeable. La configuration 
utilisee est caracterisee notamment par : 

- le type de l'optique 100, 

- le numero de serie de l'optique 100 ou toute autre 
10 designation. 

On appelle reglages utilises : 

- la configuration utilisee telle que definie ci- 

dessus, ainsi que 

- la valeur des reglages manuels ou automatiques 
15 disponibles dans la configuration utilisee et ayant un impact 

sur le contenu de 1' image 103. Ces reglages peuvent etre 
effectues par l'utilisateur, notamment a l'aide de boutons, ou 
calcules par l'appareil de capture d' image 1. Ces reglages 
peuvent etre stockes dans l'appareil, notamment sur un support 

20 amovible, ou sur tout dispositif connecte a l'appareil. Ces 
reglages peuvent inclure notamment les reglages de focalisation, 
de diaphragme, et de focale de l'optique 100, les reglages de 
temps de pose, les reglages de balance des blancs, les reglages 
de traitement d' image integres comme le zoom numerique, la 

25 compression, le contraste, 

On appelle caracteristiques utilisees 74 ou jeu de 
caracteristiques utilisees 74 : 

a) Des parametres lies aux caracteristiques techniques 
intrinseques de l'appareil de capture d' image 1, determinees au 

30 moment de la conception de l'appareil de capture d' image 1. Par 
exemple, ces parametres peuvent comprendre la formule de 
l'optique 100 de la configuration utilisee impactant les defauts 
geometriques et le pique des images capturees ; la formule de 
l'optique 100 de la configuration utilisee inclut notamment la 
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forme, la disposition et le materiau des lentilles de 1'optique 
100. 

Ces paramdtres peuvent en outre comprendre : 

- la g£om€trie du capteur 101, a savoir la surface du 
5 capteur 110 ainsi que la forme et la disposition relative des 

pixels 104 sur cette surface, 

- le bruit genere par 1 ' electronigue 102, 

- la loi de conversion flux lumineux en valeur de 

pixel . 

10 b) Des parametres lies aux caracteristiques techniques 

intrins&ques de l'appareil de capture d' image 1, determinees au 
moment de la fabrication de l'appareil de capture d' image 1, et 
notamment : 

- le positionnement exact des lentilles dans 1'optique 
15 100 de la configuration utilisee, 

- le positionnement exact de 1'optique 100 par rapport 
au capteur 101. 

c) Des parametres lies aux caracteristiques techniques 
de l'appareil de capture d' image 1, determinees au moment de la 

20 capture de 1' image 103 et notamment : 

- la position et 1' orientation de la surface du 
capteur 110 par rapport a la sc£ne 3, 

- les reglages utilises, 

- les facteurs exterieurs, tels que la temperature, 
25 s'ils ont une influence. 

d) Les preferences de l'utilisateur, notamment la 
temperature de couleur a utiliser pour la restitution d' images. 
Ces preferences sont par exemple seiectionnees par l'utilisateur 
a l'aide de boutons. 

30 Point d' observation, direction d' observation 

On va maintenant decrire en se referant a la figure 1 
ce que l'on entend par point d' observation 105 et direction 
d' observation 106. 

On appelle surface mathematique 10 une surface 
35 geometriquement associee a la surface du capteur 110. Par 
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exemple, si la surface du capteur est plane, la surface 
matheraatique 10 pourra etre confondue avec celle du capteur. 

On appelle direction d' observation 106 une droite 
passant par au moins un point de la scene 3 et par le centre 
5 optique 111. On appelle point d' observation 105 1' intersection 
de la direction d' observation 106 et de la surface 10. 
Couleur observee, Intensite observes 

On va maintenant decrire en se referant a la figure 1 
ce que l'on entend par couleur observee et intensite observee. 

10 On appelle couleur observee la couleur de la lumidre emise, 
transmise ou reflechie par ladite scene 3 dans ladite direction 
d' observation 106 a un instant donne, et observee depuis ledit 
point d' observation 105. On appelle intensite observee 
1' intensite de la lumiere emise par ladite scene 3 dans ladite 

15 direction d' observation 106 au mSrne instant, et observed depuis 
ledit point d' observation 105. 

La couleur peut etre notarament caracterisee par une 
intensite lumineuse fonction d'une longueur d'onde, ou encore 
par deux valeurs telles que mesurees par un colorimetre. 

20 L' intensite peut etre caracterisee par une valeur telle que 
mesuree avec un photometre. 

Ladite couleur observee et ladite intensity observee 
dependent notamment de la position relative des objets 107 dans 
la scene 3 et des sources d'eclairage presentes ainsi que des 

25 caracteristiques de transparence et de reflexion des objets 107 
au moment de 1' observation. 

Projection mathematique, Image mathematique, Point 
mathematique, Couleur mathematique d'un point, Intensite 
mathematique d'un point, Forme mathematique d'un point, Position 

30 mathematique d'un point. 

On va ci-aprds decrire en se referant notamment aux 
figures 1, 5, 9a, 9b, 9c et 9d les notions de projection 
mathematique 8, image mathematique 70, point mathematique, 
couleur mathematique d'un point, intensite mathematique d'un 
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point, forme mathematique 41 d'un point, position mathematique 
40 d'un point. 

On va maintenant decrire en se r^ferant a la figure 5 
comment on realise une image mathematique 70 par projection 
5 mathematique determinee 8 d'au moins une scene 3 sur la surface 
mathematique 10. 

Prealablement, on va decrire ce que l'on entend par 
projection mathematique determinee 8. 

Une projection mathematique determinee 8 associe : 
10 - a une scene 3 au moment de la capture d'une image 

103, 

- et aux caracteristiques utilisees 74, 
une image mathematique 70. 

Une projection mathematique determinee 8 est une 
15 transformation qui permet de determiner les caracteristiques de 
chaque point de 1' image mathematique 70 a partir de la scene 3 
au moment de la capture d' image et des caracteristiques 
utilisees 74. 

De manidre preferentielle, la projection mathematique 
20 8 est definie de la facon qui sera ci-aprSs decrite. 

On appelle position mathematique 40 du point la 
position du point d' observation 105 sur la surface mathematique 
10. 

On appelle forme mathematique 41 du point la forme 
25 gebm£trique, ponctuelle, du point d' observation 105. 

On appelle couleur mathematique du point la couleur 

observee . 

On appelle intensity mathematique du point 1' intensity 

observee . 

3 0 On appelle point mathematique 1 ' association de la 

position mathematique 40, de la forme mathematique 41, de la 
couleur mathematique et de. l'intensite mathematique pour le 
point d' observation 105 consider. L' image mathematique 70 est 
constituee de 1' ensemble desdits points mathematiques . 
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La projection mathematique 8 de la scdne 3 est 1' image 

mathematique 70. 

Projection reelle, Point reel, couleur reelle d'un 
point, intensite reelle d'un point, forme reelle d'un point, 
position reelle d'un point 

On va ci-apres decrire en se referant notamment aux 
figures 3, 5, 9a, 9b, 9c et 9d les notions de projection reelle 
72, point reel, couleur reelle d'un point, intensite reelle d'un 
point, forme reelle 51 d'un point, position reelle 50 d'un 
point . 

Lors d'une capture d' image, l'appareil de capture 
d' image 1 associS aux caracteristiques utilises 74 produit une 
image 103 de la scene 3. La lumiere provenant de la scene 3 
selon une direction d' observation 106, traverse l'optique 100 et 
arrive sur la surface du capteur 110. 

On obtient alors pour ladite direction d' observation 
ce que l'on appelle un point reel qui presente des differences 
par rapport au point mathematique. 

En se referant aux figures 9a a 9d, on va maintenant 
decrire les differences entre le point reel et le point 
mathematique . 

La forme reelle 51 associee a ladite direction 
d' observation 106 n'est pas un point sur la surface du capteur, 
mais a une forme de nuage dans l'espace a trois dimensions, qui 
a une intersection avec un ou plusieurs pixels 104. Ces 
differences ont en particulier pour origine le coma, 
1' aberration spherique, l'astigmatisme, le regroupement en 
pixels 104, 1' aberration chromatique, la profondeur de champ, la 
diffraction, les reflexions parasites, la courbure de champ de 
l'appareil de capture d' image 1. Elles donnent une impression de 
flou, de manque de pique 1 de 1' image 103. 

En outre, la position reelle 50 associee a ladite 
direction d' observation 106 presente une difference par rapport 
a la position mathematique 40 d'un point. Cette difference a en 
particulier pour origine la distorsion geom<§trique, qui donne 
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une impression de deformation : par exemple, les murs verticaux 
paraissent courbes. Elle tient aussi au fait que le nombre de 
pixels 104 est limite et que par consequent la position reelle 
50 ne peut prendre qu'un nombre fini de valeurs. 
5 En outre, 1' intensity reelle associee a ladite 

direction d' observation 106 presente des differences par rapport 
a 1' intensity mathematique d'un point. Ces diff6rences ont en 
particulier pour origine le gamma et le vignettage : par exemple 
les bords de 1' image 103 paraissent plus sombres. En outre du 

10 bruit peut s'aj outer au signal. 

Enfin, la couleur reelle associee a ladite direction 
d' observation 106 presente des differences par rapport a la 
couleur mathematique d'un point. Ces differences ont en 
particulier pour origine le gamma et la dominante coloree. En 

15 outre du bruit peut s'ajouter au signal. 

On appelle point reel 1 ' association de la position 
reelle 50, de la forme reelle 51, de la couleur reelle et de 
l'intensite reelle pour la direction d' observation 106 
consideree. 

20 La projection reelle 72 de la scene 3 est constitute 

par 1' ensemble des points reels. 

Modele de transformation parametrable, Parametres, 
Image corrigee 

On appelle modele de transformation parametrable 12 
25 (ou de maniere condensee, transformation parametrable 12) , une 
transformation mathematique permettant d'obtenir a partir d'une 
image 103, et de la valeur de parametres une image corrigee 71. 
Lesdits paramitres pouvant notamment etre calcules a partir des 
caracteristiques utilisees 74 comme il est indique ci-apres. 
3 0 Ladite transformation permet en particulier de 

determiner pour chaque point reel de 1' image 103, la position 
corrigee dudit point reel, la couleur corrigee dudit point reel, 
l'intensite corrigee dudit point reel, la forme corrigee dudit 
point reel, a partir de la valeur des parametres, de la position 
35 reelle dudit point reel et des valeurs des pixels de 1' image 
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103. La position corrigee peut etre par exenple calculee a 
l'aide de polynomes de degre fixe en fonction de la position 
reelle, les coefficients des polynomes dependant de la valeur 
des parametres. La couleur corrigee et l'intensite corrigee 
5 peuvent etre par exemple des somraes ponderees des valeurs des 
pixels, les coefficients dependant de la valeur des parametres 
et de la position reelle, ou encore des fonctions non lineaires 
des valeurs des pixels de 1' image 103. 

Les parametres peuvent inclure notamment : la focale 

10 de l'optique 100 de la configuration utilisee ou une valeur liee 
telle que la position d'un groupe de lentilles, la focalisation 
de l'optique 100 de la configuration utilisee ou une valeur liee 
telle que la position d'un groupe de lentilles, l'ouverture de 
l'optique 100 de la configuration utilisee ou une valeur liee 

15 telle que la position du diaphragme. 

Difference entre 1' image mathematique et 1' image 

corrigee 

En se referant a la figure 5, on appelle difference 73 
entre 1' image mathematique 70 et 1' image corrigee 71 pour une 

20 scene 3 donnee et des caracteristiques utilisees 74 donnees, une 
ou plusieurs valeurs determinees a partir des nombres 
caracterisant la position, la couleur, 1' intensity, la forme 
de tout ou partie des points corriges et de tout ou partie des 
points mathematiques . 

25 Par exemple, la difference 73 entre 1' image 

mathematique 70 et 1' image corrigee 71 pour une scene 3 donnee 
et des caracteristiques utilisees 74 donnees peut etre 
determinee de la facon suivante : 

-On choisit des points caracteristiques qui peuvent 

30 §tre par exemple les points d'une grille orthogonale 80 de 
points disposes regulierement comme presente sur la figure 10. 

-On calcule la difference 73 par exemple en effectuant 
la somme pour chaque point caracteristique des valeurs absolues 
des differences entre chaque nombre caracterisant la position, 

35 la couleur, l'intensite, la forme respectivement pour le point 
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corrige et pour le point mathematique . La fonction somme des 
valeurs absolues des differences peut §tre remplacee par une 
autre fonction conme la moyenne, la somme des carres ou toute 
autre fonction permettant de combiner les nombres. 
5 Scene de reference 

On appelle scerie de reference 9 une scene 3 dont 
certaines caracteristiques sont connues. A titre d'exemple, la 
figure 4a presente une scene de reference 9 constitute d'une 
feuille de papier comportant des cercles remplis de noir et 

10 disposes regulierement . La figure 4b presente une autre feuille 
de papier comportant les memes cercles auxquels s'ajoutent des 
traits et des surfaces colorees. Les cercles servent a mesurer 
la position reelle 50 d'un point, les traits la forme reelle 51 
d'un point, les surfaces colorees la couleur reelle d'un point 

15 et 1' intensity reelle d'un point. Cette scene de reference 9 
peut §tre constitute d'un autre materiau que le papier. 
Image de reference 

En se referant a la figure 12, on va maintenant 
difinir la notion d' image de reference 11. On appelle image de 
20 reference 11, une image de la scene de reference 9 obtenue avec 
l'appareil de capture d' image 1. 

Image de synthese, Classe d' images de synthese 
En se referant a la figure 12, on va maintenant 
definir la notion d' image de synthese et de classe d' images de 
25 synthase 7. On appelle image de synthese, une image mathematique 
70 obtenue par projection mathematique 8 d'une scene de 
reference 9. On appelle classe d' images de synthase 7, un 
ensemble d' images mathematiques 70 obtenues par projection 
mathematique 8 d'une ou plusieurs scenes de reference 9, ce pour 
30 un ou plusieurs jeux de caracteristiques utilisees 74. Dans le 
cas oii il n'y a qu'une scene de reference 9 et qu'un jeu de 
caracteristiques utilisees 74, la classe d' images de synthese 7 
ne comprend qu'une image de synthase. 
Image transformee 
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En se referant a la figure 12, on va maintenant 
definir la notion d' image transformee 13. On appelle image 
transformee 13, 1' image corrigee obtenue par application d'un 
modele de transformation parametrable 12 a une image de 
reference 11. 

Image transformee proche d'une classe d' images de 

synthese, Ecart. 

On va maintenant decrire, en se referant a la figure 
12, la notion d' image transformee 13 proche d'une classe 
d' images de synthese 7 et la notion d' ecart 14. 

On definit la difference entre une image transformee 
13 et une classe d' images de synthese 7 comme la plus faible 
difference entre ladite image transformee 13 et l'une quelconque 
des images de synthese de ladite classe d' images de synthese. 

Ensuite, on va decrire comment on choisit parmi les 
modeles de transformation parametrables 12 celui permettant de 
transformer chaque image de reference 11 en une image 
transformee 13 proche de la classe d' images de synthese 7 de la 
scene de reference 9 correspondent a ladite image de reference 
11, et ce dans differents cas de scenes de reference 9 et 
caracteristiques utilisees 74. 

- Dans le cas d'une scene de reference 9 donnee 
associee a un jeu de caracteristiques utilis6es 74 donnees, on 
choisit la transformation parametrable 12 (et ses parametres) 
qui permet de transformer 1' image de reference 11 en 1' image 
transformee 13 qui presente la plus faible difference avec la 
classe d' images de synthese 7. La classe d' image de synthese 7 
et 1' image transformee 13 sont alors dites proches. On appelle 
ecart 14 ladite difference. 

- Dans le cas d'un groupe de scenes de reference 
donnees associees a des jeux de caracteristiques utilisees 74 
donnes, on choisit la transformation parametrable 12 (et ses 
parametres) en fonction des differences entre 1' image 
transformee 13 de chaque scene de reference 9 et la classe 
d' images de synthese 7 de chaque scene de reference 9 
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considered. On choisit la transformation parametrable 12 (et ses 
parametres) qui permet de transformer les images de reference 11 
en des images transformees 13 telle que la somme desdites 
differences soit la plus faible. La fonction somme peut §tre 
5 remplacee par une autre fonction comme le produit. La classe 
d' image de synthese 7 et les images transformees 13 sont alors 
dites proches. On appelle ecart 14 une valeur obtenue a. partir 
desdites differences, par exemple en en calculant la moyenne. 

- Dans le cas ou certaines caracteristiques utilisees 

10 74 sont inconnues, il est possible de les determiner a. partir de 
la capture de plusieurs images de reference 11 d'au moins une 
scdne de reference 9. Dans ce cas, on determine simultanement 
les caracteristiques inconnues et la transformation parametrable 
12 (et ses parametres) qui permet de transformer les images de 

15 reference 11 en des images transformees 13 telles que la somme 
desdites differences soit la plus faible, notamment par calcul 
iteratif ou par resolution d' equations concernant la somme 
desdites differences et/ou leur produit et/ou toute autre 
combinaison appropriee desdites differences. La classe d' image 

20 de synthese 7 et les images transformees 13 sont alors dites 
proches. Les caracteristiques inconnues peuvent par exemple etre 
les positions et les orientations relatives de la surface du 
capteur 110 et de chaque scene de reference 9 consideree. On 
appelle ecart 14 une valeur obtenue a partir desdites 

25 differences, par exemple en en calculant la moyenne. 
Meilleure transformation 

On appelle meilleure transformation la transformation 
qui, parmi les modules de transformation parametrables 12, 
permet de transformer chaque image de reference 11 en une image 
3 0 transformee 13 proche de la classe d' images de synthese 7 de la 
scene de reference 9 correspondant a ladite image de reference 
11. 

Calibrage 

On appelle calibrage un procSde qui permet d'obtenir 
35 des donnees relatives aux caracteristiques intrinsdques de 
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1' appareil de capture d' image 1, ce pour une ou plusieurs 
configurations utilisees constitutes chacune d'une optique 100 
associee a un appareil de capture d' image 1. 

Cas 1 : dans le cas ou il n'y a qu'une configuration, 
ledit procSde' comprend les Stapes suivantes : 

- l'ttape de monter ladite optique 100 sur ledit 
appareil de capture d' image 1, 

- l'ttape de choisir une ou plusieurs scenes de 

reference 9, 

- l'ttape de choisir plusieurs caracteristiques 
utilisees 74, 

- l'etape de capturer des images desdites scenes de 
reference 9 pour lesdites caracteristiques utilisees, 

- l'ttape de calculer la meilleure transformation pour 
chaque groupe de scenes de reference 9 correspondent aux mimes 
caracteristiques utilisees 74. 

Cas 2 : dans le cas ou on considere toutes les 
configurations correspondent S un appareil de capture d' image 1 
donne et a toutes les optiques 100 d'un m§me type, ledit proctde' 
comprend les etapes suivantes : 

- l'etape de choisir une ou plusieurs scenes de 
reference 9, 

l'etape de choisir plusieurs caracteristiques 

utilisees 74, 

- l'ttape de calculer des images 103 a partir des 
caracteristiques utilisies 74 et notamment des formules de 
1' optique 100 de la configuration utilisee et des valeurs de 
paramStres, ce par exemple a l'aide d'un logiciel de calcul 
d' optique par trace de rayons, 

- l'etape de calculer la meilleure transformation pour 
chaque groupe de scdnes de reference 9 correspondent aux memes 
caracteristiques utilisees . 

Cas 3 : dans le cas ou on considere toutes les 
configurations correspondent a une optique 100 donnee et a tous 
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les appareils de capture d' image 1 d'un m§me type, ledit procede 
comprend les Stapes suivantes : 

- l'etape de monter ladite optique 100 sur un appareil 
de capture d' image 1 du type considere, 

5 - l'etape de choisir une ou plusieurs scenes de 

reference 9, 

l'etape de choisir plusieurs caracteristiques 

utilisees 74, 

- l'etape de capturer des images desdites scenes de 
10 reference 9 pour lesdites caracteristiques utilisees, 

- l'etape de calculer la meilleure transformation pour 
chaque groupe de scenes de reference 9 correspondant aux mimes 
caracteristiques utilisees . 

Le calibrage peut £tre effectue, de mani&re 
15 preferentielle, par le constructeur de 1' appareil de capture 
d' image 1, ce pour chaque appareil et configuration dans le cas 
1. Cette mSthode est plus precise mais plus contraignante et 
bien adaptee dans le cas ou 1' optique 100 n'est pas 
interchangeable . 

20 Le calibrage peut alternativement itre effectue par le 

constructeur de 1' appareil de capture d' image 1, ce pour chaque 
type et configuration d' appareil dans le cas 2. Cette methode 
est moins precise mais plus simple. 

Le calibrage peut alternativement etre effectue par le 

25 constructeur de 1' appareil de capture d' image 1, ce pour chaque 
optique 100 et type d' appareil dans le cas 3. Cette methode est 
un compromis permettant d'utiliser une optique 100 sur tous les 
appareils de capture d' image 1 d'un type sans refaire le 
calibrage pour chaque combinaison d' appareil de capture d' image 

3 0 1 et d' optique 100. 

Le calibrage peut alternativement itre effectue par le 
revendeur ou installateur de 1' appareil, ce pour chaque appareil 
de capture d' image 1 et configuration dans le cas 1. 
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Le calibrage peut alternativement §tre effectue par le 
revendeur ou installateur de l'appareil, ce pour chaque optique 
100 et type d'appareil dans le cas 3. 

Le calibrage peut alternativement etre effectue par 
l'utilisateur de l'appareil, ce pour chaque appareil et 
configuration dans le cas 1. 

Le calibrage peut alternativement etre effectue par 
l'utilisateur de l'appareil, ce pour chaque optique 100 et type 
d' appareil dans le cas 3 . 

Conception d' optique numesrique 

On appelle conception d' optique numerique, un procede 
pour diminuer le cout de 1' optique 100, consistant a : 

- concevoir ou choisir dans un catalogue une optique 
100 ayant des defauts, notamment de positionnement des points 
reels, 

- diminuer le nombre de lentilles, et/ou 

- simplifier la forme des lentilles, et/ou 

- utiliser des materiaux, traitements ou procedes de 
fabrication moins couteux. 

Ledit procede comprend les etapes suivantes : 

- l'etape de choisir une difference (au sens ci-dessus 

dSfini) acceptable, 

- l'etape de choisir une ou plusieurs scenes de 

reference 9, 

- l'etape de choisir plusieurs caracteristiques 
utilisees 74. 

Ledit procede comprend en outre 1' iteration des Stapes 
suivantes : 

- l'etape de choisir une formule optique comprenant 
notamment la forme, le materiau et la disposition des lentilles, 

- l'etape de calculer des images 103 a partir des 
caracteristiques utilisees 74 et notamment des formules de 
1' optique 100 de la configuration utilisee, en mettant en ceuvre, 
par exemple, un logiciel de calcul d' optique par trace de 
rayons, ou en effectuant des mesures sur un prototype, 
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- l'Stape de calculer la meilleure transformation pour 
chaque groupe de scenes de reference 9 correspondant aux mimes 
caracteristiques utilisees 74, 

- l'etape de verifier si la difference est acceptable, 
5 jusqu'a ce que la difference soit acceptable. 

Informations formatees 

On appelle informations formatees 15 associees a 
1' image 103 ou informations formatees 15, tout ou partie des 
donnees suivantes : 
10 - des donnees relatives aux caracteristiques 

techniques intrinsSques de l'appareil de capture d' image 1, 
notamment les caracteristiques de distorsion, et/ou 

des donnees relatives aux caracteristiques 
techniques de l'appareil de capture d' image 1 au moment de la 
15 capture d' image, notamment le temps de pose, et/ou 

des donnees relatives aux preferences dudit 
utilisateur, notamment la temperature de couleurs, et/ou 

- des donnees relatives aux ecarts 14. 
Base de donnees de caracteristiques 

20 On appelle base de donnees de caracteristiques 22, une 

base de donnees comprenant, pour un ou plusieurs appareils de 
capture d' image 1 et pour une ou plusieurs images 103, des 
informations formatees 15. 

Ladite base de donnee de caracteristiques 22 peut 

25 etre stockse de maniere centralisee ou repartie, et peut §tre 
notamment : 

- integree dans l'appareil de capture d' image 1, 

- integree dans l'optique 100, 

- integree sur un dispositif de stockage amovible, 

30 - integree dans un PC ou autre ordinateur relie aux 

autres elements pendant la capture d' image, 

- integree dans un PC ou autre ordinateur relie aux 
autres elements aprds la capture d' image, 
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- integree dans un PC ou autre ordinateur capable de 
lire un support de stockage common avec l'appareil de capture 
d' image 1, 

- integree dans un serveur distant reli6 a un PC ou 
5 autre ordinateur lui-meme relie aux autres elements de la 

capture d' image. 

Champs 

On va maintenant definir la notion de champs 90 en se 
r6ferant a la figure 8. Les informations formatees 15 associees 
10 & 1' image 103 peuvent §tre enregistrees sous plusieurs formes et 
structurees en une ou plusieurs tables mais elles correspondent 
logiquement & tout ou partie des champs 90, comprenant : 

(a) la distance focale, 

(b) la profondeur de champ, 
15 (c) les defauts gebmStrigues . 

Lesdits dSfauts gebmgtriques comprennent les difauts 
de geomStrie de 1' image 103 caracterises par les parametres 
associes aux caracteristiques de la prise de vue 74 et une 
transformation parametrable representant les caracteristiques de 
20 l'appareil de capture d' image 1 au moment de la prise de vue. 
Lesdits parametres et ladite transformation parametrable 
permettent de calculer la position corrigee d'un point de 
1' image 103. 

Lesdits d#f auts geometriques comprennent en outre le 
25 vignetage caracterise par les parametres associes aux 
caracteristiques de la prise de vue 74 et une transformation 
parametrable representant les caract6ristiques de l'appareil de 
capture d' image 1 au moment de la prise de vue. Lesdits 
parametres et ladite transformation parametrable permettent de 
30 calculer 1' intensity corrigee d'un point de 1' image 103. 

Lesdits defauts gebm£triques comprennent en outre la 
dominante coloree caract6risee par les paramdtres associes aux 
caracteristiques de la prise de vue 74 et une transformation 
parametrable representant les caracteristiques de l'appareil de 
35 capture d' image 1 au moment de la prise de vue. Lesdits 
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parametres et ladite transformation parametrable permettent de 
calculer la couleur corrigee d'un point de 1' image 103. 

Lesdits champs 90 comprennent en outre (d) le pique de 
1' image 103. 

5 Ledit pique 1 comprend le flou de resolution de 1' image 

103 caractSrise' par les parametres associes aux caracteristiques 
de la prise de vue 74 et une transformation parametrable 
representant les caracteristiques de l'appareil de capture 
d' image 1 au moment de la prise de vue. Lesdits parametres et 

10 ladite transformation parametrable permettent de calculer la 
forme corrigee d'un point de 1' image 103. Le flou couvre en 
particulier le coma, 1' aberration spherique, 1' astigmatisme, le 
regroupement en pixels 104, 1' aberration chromatique, la 
profondeur de champ, la diffraction, les reflexions parasites, 

15 la courbure de champ. 

Ledit pique comprend en outre le flou de profondeur de 
champ, notamment les aberrations spheriques, le coma, 
1' astigmatisme. Ledit flou depend de la distance des points de 
la sc&ie 3 par rapport a l'appareil de capture d' image 1 et est 

20 caracterise' par les parametres associes aux caracteristiques de 
la prise de vue 74 et une transformation parametrable 
representant les caracteristiques de l'appareil de capture 
d' image 1 au moment de la prise de vue. Lesdits parametres et 
ladite transformation parametrable permettent de calculer la 

25 forme corrigee d'un point de 1' image 103. 

Lesdits champs 90 comprennent en outre (e) des 
parametres de la methode de quantification. Lesdits parametres 
dependent de la geometrie et la physique du capteur 101, de 
1 ' architecture de l'eiectronique 102 et d'eVentuels logiciels de 

3 0 traitement . 

Lesdits parametres comprennent une fonction 
representant les variations de l'intensite d'un pixel 104 en 
fonction de la longueur d'onde et du flux lumineux provenant de 
ladite scene 3. Ladite fonction comprend notamment les 

3 5 informations de gamma. 
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Lesdits parametres comprennent en outre : 

- la geometrie dudit capteur 101, notatnment la forme, 
la position relative et le nombre des elements sensibles dudit 
capteur 101, 

- une fonction representant la distribution spatiale 
et temporelle du bruit de 1'appareil de capture d' image 1, 

- une valeur representant le temps de pose de la 

capture d' image. 

Lesdits champs 90 comprennent en outre (f) des 
parametres des traitements numeriques effectues par 1'appareil 
de capture d' image 1, notamment le zoom numerique, la 
compression. Ces parametres dependent du logiciel de traitement 
de 1'appareil de capture d' image 1 et des reglages de 
l'utilisateur. 

Lesdits champs 90 comprennent en outre : 

(g) des parametres representant les preferences de 
l'utilisateur, notamment en ce qui concerne le degre de flou, la 
resolution de 1' image 103. 

(h) les ecarts 14. 

Calcul des informations formatees 

Les informations formatees 15 peuvent etre calculees 
et enregistrees dans la base de donnees 22 en plusieurs etapes. 

a) Une etape a 1' issue de la conception de 1'appareil 

de capture d' image 1. 

Cette etape permet d'obtenir des caracteristiques 
techniques intrinseques de 1'appareil de capture d' image 1, et 
notamment : 

- la distribution spatiale et temporelle du bruit 
gehere par l'electronique 102, 

- la loi de conversion flux lumineux en valeur de 

pixel, 

- la geometrie du capteur 101. 

b) Une etape a 1' issue du calibrage ou conception 
d'optique numerique. 
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Cette etape permet d'obtenir d'autres caracteristiques 
techniques intrinsdques de l'appareil de capture d' image 1, et 
notamment, pour un certain nombre de valeurs de caracteristiques 
utilisees, la meilleure transformation associee et l'ecart 14 
5 associe\ 

c) Une 6tape de choix des preferences de l'utilisateur 
a 1'aide de boutons, menus ou support amovible ou connexion a un 
autre dispositif. 

d) Une £tape de capture d' image. 

10 Cette Stape (d) permet d'obtenir des caracteristiques 

techniques de l'appareil de capture d' image 1 au moment de la 
capture d' image, et notamment le temps de pose, determine par 
les reglages manuels ou automatiques effectuds. 

L' etape (d) permet en outre d'obtenir la distance 

15 focale. La distance focale est calculee a partir : 

- d'une mesure de la position du groupe de lentilles 
de focale variable de l'optique 100 de la configuration 
utilisee, ou 

- d'une consigne donnee au moteur de positionnement, 

20 ou 

- d'une donnee constructeur si la focale est fixe. 
Ladite distance focale peut enfin §tre determined par 

1' analyse du contenu de 1' image 103. 

L'§tape (d) permet en outre d'obtenir la profondeur de 
25 champ. La profondeur de champ est calculee a partir : 

- d'une mesure de la position du groupe de lentilles 
de focalisation de l'optique 100 de la configuration utilisee, 
ou 

- d'une consigne donnSe au moteur de positionnement, 

30 ou 

- d'une donnee constructeur si la profondeur de champ 

est fixe. 

L'<§tape (d) permet en outre d'obtenir les defauts de 
gSom^trie et de pique\ Les dSfauts de g^omStrie et de piqu<§ 
35 correspondent a une transformation calculee a 1'aide d'une 
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combinaison des transformations de la base de donnees de 
caracteristiques 22 obtenues a 1' issue de l'etape (b) . Cette 
combinaison est choisie pour representer les valeurs de 
parametres correspondant aux caracteristiques utilisees 74, 
5 notamment la distance focale. 

L'etape (d) permet en outre d'obtenir les parametres 
de traitement numeriques effectues par l'appareil de capture 
d' image 1. Ces parametres sont determines par les reglages 
manuels ou automatiques effectues. 
10 Le calcul des informations formatees 15 selon les 

etapes (a) a (d) peut etre realise par : 

- un dispositif ou logiciel integre a l'appareil de 
capture d' image 1, et/ou 

- un logiciel pilote dans un PC ou autre ordinateur, 

15 et/ou 

- un logiciel dans un PC ou autre ordinateur, et/ou 

- une combinaison des trois. 

Les transformations ci-dessus mentionnees a l'etape 
(b) et a l'etape (d) peuvent itre stockees sous la forme : 
20 - d'une formule mathematique generale, 

- d'une formule mathematique pour chaque point, 

- d'une formule mathematique pour certains points 
caracteristiques . 

Les formules mathematiques peuvent etre decrites par : 
25 - une liste de coefficients, 

- une liste de coefficients et de coordonnees. 

Ces differentes methodes permettent de faire un 
compromis entre la taille de la memoire disponible pour stocker 
les formules et la puissance de calcul disponible pour calculer 
30 les images corrigees 71. 

En outre, afin de retrouver les donnees, des 
identifiants associes aux donnees sont enregistres dans la base 
de donnees 22. Ces identifiants comprennent notamment : 

- un identifiant du type et de la ref6rence de 
35 l'appareil de capture d' image 1, 
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- un identifiant du type et de la reference de 
l'optique 100 si elle est amovible, 

- un identifiant du type et de la reference de tout 
autre element amovible ayant un lien avec les informations 

5 stockees, 

- un identifiant de 1' image 103, 

- un identifiant de 1' information formatee 15. 
Image completee 

Comme decrit par la figure 11, on appelle image 
10 completee 120, 1' image 103 associee aux informations formatees 
15. Cette image completee 120 peut prendre la forme, de maniere 
preferentielle, d'un fichier. L' image completee 120 peut 
egalement etre repartie dans plusieurs fichiers. 

L' image completee 120 peut etre calculee par 
15 1'appareil de capture d' image 1. Elle peut etre egalement 
calculee par un dispositif de calcul externe, par exemple un 
ordinateur. 

Logiciel de traitement d' image 

On appelle logiciel de traitement d' image 4 , un 
20 logiciel qui prend en entree une ou plusieurs images complStees 
120 et qui effectue des traitements sur ces images. Ces 
traitements peuvent comprendre, notamment : 

- de calculer d'une image corrigee 71, 

- d'effectuer des mesures dans le monde reel, 
25 -de combiner plusieurs images, 

- d'ameliorer la fidelite des images par rapport au 
monde reel, 

30 scene 3, 
3, . 

- de remplacer ou modifier des objets ou personnes 107 
dans une scene 3, 

35 -de retirer les ombres d'une scene 3, 



d'ameliorer la qualite subjective des images, 

de detecter des objets ou personnes 107 dans une 

d'aj outer des objets ou personnes 107 dans une scene 
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- d'aj outer des ombres dans vine sc&ne 3, 

- de rechercher des objets dans une base d' images. 
Ledit logiciel de traitement d' image peut etre : 

- integre a l'appareil de capture d' image 1, 

5 - execute sur des moyens de calcul 17 relies a. 

l'appareil de capture d' image 1 par des moyens de transmission 
18. 

Optique numerique 

On appelle optique numerique, la combinaison d'un 
10 appareil de capture d' image 1, d'une base de donnees de 
caracteristiques 22 et d'un moyen de calcul 17 permettant : 

- la capture d' image d'une image 103, 

- le calcul de 1' image completee, 

- le calcul de 1' image corrigee 71. 

15 De maniere preferentielle, l'utilisateur obtient 

directement 1' image corrigee 71. S'il le souhaite, l'utilisateur 
peut demander la suppression de la correction automatique. 

La base de donnees de caracteristiques 22 peut §tre : 

- integree dans l'appareil de capture d' image 1, 

20 - integree dans un PC ou autre ordinateur relie aux 

autres elements pendant la capture d' image, 

- integree dans un PC ou autre ordinateur reliS aux 
autres elements apres la capture d' image, 

- integree dans un PC ou autre ordinateur capable de 
25 lire un support de stockage commun avec l'appareil de capture 

d' image 1, 

- integree dans un serveur distant reli6 a un PC ou 
autre ordinateur lui m§me reliS aux autre elements de la capture 
d' image . 

30 Le moyen de calcul 17 peut etre : 

- integre" sur un composant avec le capteur 101, 

- integre sur un composant avec une partie de 
I'electronique 102, 

- integr§ dans l'appareil de capture d' image 1, 
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- integrg dans un PC ou autre ordinateur relie aux 
autres elements pendant la capture d' image, 

- int^gre* dans un PC ou autre ordinateur relie aux 
autres elements apres la capture d' image, 

5 - int^gre dans un PC ou autre ordinateur capable de 

lire un support de stockage commun avec l'appareil de capture 
d' image 1, 

- integre dans un serveur distant relie a un PC ou 
autre ordinateur lui meme relie aux autres elements de la 

10 capture d' image. 

Traitement de la chains complete 

Dans les precedents paragraphes, on a essentiellement 
precise les concepts et la description du procede et du systeme 
selon 1' invention pour fournir a des logiciels de traitement 
15 d' images 4 des informations formatees 15 liees aux 
caracteristiques des appareils de capture d' image 1. 

Dans les paragraphes qui suivent, on va elargir la 
definition des concepts et completer la description du procede 
et du systeme selon 1' invention pour fournir k des logiciels de 
20 traitement d' images 4 des informations formatees 15 liees aux 
caracteristiques des moyens de restitution d' image 19. On aura 
ainsi expose le traitement d'une chaine complete. 

Le traitement de la chaine complete permet : 

- d'ameliorer la qualite de 1' image 103 d'un bout a 
25 l'autre de la chaine, pour obtenir une image restitute 191 

corrigeant les defauts de l'appareil de capture d' image 1 et du 
moyen de restitution d' image 19, et/ou 

- d'utiliser des optiques de moindre quality et de 
moindre cout dans un projecteur video en combinaison avec un 

30 logiciel d' amelioration de la qualite" des images. 

Definitions liees aux moyens de restitution d' image. 
En s'appuyant sur les figures 2 et 6, on va maintenant 
decrire la prise en compte dans les informations formatees 15 
des caracteristiques d'un moyen de restitution d' images 19 tel 
35 qu'une imprimante, un ecran de visualisation ou un projecteur. 
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Les complements ou modifications a apporter aux 
definitions dans le cas d'un moyen de restitution d' image 19 
peuvent etre extrapolees mutatis mutandis par un homme de metier 
a partir des definitions fournies dans le cas d'un appareil de 
5 capture d' image 1. Toutefois, afin d'illustrer cette methode, on 
va maintenant decrire en se referant notamment a la figure 6 les 
principaux complements ou modifications. 

On designe par caracteristigues de restitution 
utilisees 95 les caracteristigues intrinsdgues des moyens de 
10 restitution d' image 19, les caracteristigues du moyen de 
restitution d' image 19 au moment de la restitution d' image, et 
les preferences de l'utilisateur au moment de la restitution des 
images. Notamment dans le cas d'un projecteur, les 
caracteristigues de restitution utilisees 95 comprennent la 
15 forme et la position de 1'ecran utilise. 

On designe par moddle de transformation parametrable 
de restitution 97 (ou de maniere condensee, transformation 
parametrable de restitution 97) ,une transformation mathematigue 
similaire au modele de transformation parametrable 12 . 
20 On designe par image corrigee de restitution 94 

1' image obtenue par application de la transformation 
parametrable de restitution 97 a 1' image 103. 

On designe par projection mathematigue de restitution 
96 une projection mathematigue qui associe a une image corrigee 
25 de restitution 94, une image mathematigue de restitution 92 sur 
la surface mathematigue de restitution geometriguement associee 
a la surface du support de restitution 190. Les points 
mathematigues de restitution de la surface mathematigue de 
restitution ont une forme, position, couleur et intensite 
30 calculees a partir de 1' image corrigee de restitution 94. 

On designe par projection reelle de restitution 90 une 
projection associant a une image 103 une image restituee 191. 
Les valeurs de pixels de 1' image 103 sont converties par 
l'electronigue des moyens de restitution 19 en un signal qui 
35 pilote le modulateur des moyens de restitution 19. On obtient 
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des points reels de restitution sur le support de restitution 
190. Lesdits points reels de restitution sont dotes d'une forme, 
couleur, intensite et position. Le phenomene de regroupement en 
pixels 104 precedemment decrit dans le cas d'un appareil de 
5 capture d' image 1 ne se produit pas dans le cas d'un moyen de 
restitution d' image. En revanche, un phenomene inverse se 
produit qui fait notamment apparaitre des droites comme des 
marches d'escalier. 

On designe par difference de restitution 93 la 

10 difference entre 1' image restituee 191 et 1' image mathematique 
de restitution 92. Cette difference de restitution 93 est 
obtenue mutatis mutandis comme la difference 73. 

On ddsigne par reference de restitution une image 103 
dont les valeurs des pixels 104 sont connues. 

15 On designe par meilleure transformation de restitution 

pour une reference de restitution et des caracteristiques 
utilisees de restitution 95, celle qui permet de transformer 
1' image 103 en une image corrigee de restitution 94 telle que sa 
projection mathematique de restitution 92, presente la plus 

20 faible difference de restitution 93 avec 1' image restituee 191. 

Les procedes de calibrage de restitution et de 
conception d'optique numerique de restitution sont comparables 
aux procedes de calibrage et de conception d'optique numerique 
dans le cas d'un appareil de capture d' image 1. Certaines etapes 

25 comportent cependant des differences, et notamment les etapes 
suivantes : 

- l'etape de choisir une reference de restitution ; 

l'etape d'effectuer la restitution de ladite 
reference de restitution ; 
30 - l'itape de calculer la meilleure transformation de 

restitution. 

Les informations formatees 15 li£es k un appareil de 
capture d' image 1 et celles liees a" un moyen de restitution 
d' image 19 peuvent §tre mises bout a bout pour une m§me image. 
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On a precederratient decrit la notion de champ dans le 
cas d'un appareil de capture d' image 1. Cette notion s' applique 
egalement mutatis mutandis dans le cas de moyens de restitution 
d' image 19. Toutefois, aux parametres de la methode de 

5 quantification on substitue les parametres de la methode de 
reconstitution du signal, a savoir : la geometrie du support de 
restitution 190 et sa position, une fonction representant la 
distribution spatiale et temporelle du bruit du moyen de 
restitution d' images 19. 

10 Generalisation des concepts 

Les traits techniques composant 1' invention et 
figurant dans les revendications ont ete definis, decrit s, 
illustres en se rdferant essentiellement a des appareils de 
capture d' image de type numerique, c'est-a-dire produisant des 

15 images numeriques. On concoit aisement que les memes traits 
techniques s'appliquent dans le cas d' appareils de capture 
d' image qui seraient la combinaison d'un appareil argentique (un 
appareil photographique ou cinematographique utilisant des 
pellicules sensibles argent iques, negatives ou inversibles) et 

20 d'un scanner produisant une image numerique a partir des 
pellicules sensibles developpees. Certes, il y a lieu dans ce 
cas d' adapter au moins certaines des definitions utilisees. Ces 
adaptations sont a la portee de l'homme de metier. Afin de 
mettre en evidence le caractere Evident de telles adaptations, 

25 on se bornera a mentionner que les notions de pixel et de valeur 
de pixel illustrees en se r<tf grant a la figure 3 doivent, dans 
le cas de la combinaison d'un appareil argentique et d'un 
scanner, s'appliquer a une zone dlementaire de la surface de la 
pellicule apres que celle-ci ait etg numerisee au moyen du 

30 scanner. De telles transpositions des definitions vont de soi et 
peuvent etre etendues a. la notion de configuration utilis6e. A 
la liste des sous -ensembles amovibles de 1' appareil de capture 
d' image 1 composant la configuration utilisee, on peut par 
exenple a j outer le type de pellicule photographique 

35 effectivement utilisee dans 1' appareil argentique. 
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NOMENCLATURE 



HPTCM FORMAT 



Groupe nominal 


R&£. Num. 


Appareil(s) de capture d' image 


1 


Scene (s) 


3 


Logiciel (s) de traitement d' image 


4 


Modele(s) de transformation parametrable (s) 


12 


Ecart (s) 


14 


Informations formatees 


15 


Moyens de restitution 


19 


Champ(s) 


90 


Modele(s) de transformation parametrable (s) de 
restitution 


97 


Image (s) 


103 
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REVENDICATIONS 

1. Procede pour fournir, selon un format standard, a 
des logiciels de traitement d' images (4) des informations 
formatees (15) liees aux caracteristiques des appareils de 
capture d' image (1) et/ou des moyens de restitution d' image 
5 (19) ; 

lesdits appareils de capture d' image (1) etant 
utilises par des utilisateurs pour capturer des images de scenes 
(3) , notamment de scenes animees ; 

lesdits moyens de restitution d' image (19) etant 
10 utilises par des utilisateurs pour restituer des images (103) 
capturees au moyen d' appareils de capture d' image (1) ; 

ledit procede comprenant les etapes suivantes : 

- l'etape de produire : 

• des donnees relatives aux caracteristiques 
15 techniques intrinseques de l'appareil de capture d' image (1) , 

notamment les caracteristiques de distorsion, et/ou 

• des donnees relatives aux caracteristiques 
techniques de l'appareil de capture d' image (1) au moment de la 
capture d' image, notamment le temps de pose ; 

20 lesdites donnees etant ci-apres denommees les 

informations formatees (15) , et/ou 

- l'etape de produire : 

• des donnees relatives aux caracteristiques 
techniques intrinseques des moyens de restitution des images 

25 (19) , notamment les caracteristiques de distorsion, et/ou 

• des donnees relatives aux caracteristiques 
techniques des moyens de restitution des images (19) au moment 
de la restitution des images (103), notamment la resolution ; 

lesdites donnees 6tant ci-aprds denommees les 
30 informations formatees (15) ; 

ledit procede comprenant en outre : 

- l'etape de renseigner des champs (90) avec lesdites 
informations formatees (15. 
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2. Proced6 selon la revendication 1 ; ledit proc<§de 
comprenant en outre l'etape de produire des donnees relatives 
aux preferences dudit utilisateur , notamment le facteur de 
zoom ; lesdites informations formatees (15) comprenant egalement 

5 les donnees relatives aux preferences de l'utilisateur. 

3. Precede selon l'une quelconque des revendi cations 1 
ou 2 ; ledit procede etant tel que lesdits champs (90) sont 
composes : 

- des defauts geometriques de distorsion. 

10 4. Procede selon l'une quelconque des revendi cat ions 1 

a 3 ; ledit proceed etant tel que lesdits champs (90) sont 
composes : 

- des defauts geometriques de vignettage, et/ou 

- des defauts geometriques de dominante coloree, et/ou 
15 - de la distance focale, et/ou 

- des param£tres de la methode de quantification de la 
variation de l'intensite, et/ou 

- des parametres de la methode de quantification du 
temps de pose, et/ou 

20 - des parametres des traitements numeriques effectues 

par l'appareil de capture d' image (1), notamment le zoom 
numerique, la compression, et/ou 

- des parametres representant les preferences de 
l'utilisateur, notamment en ce qui concerne le degre de flou, la 

25 resolution de 1' image. 

5. ProcecLe' selon l'une quelconque des revendications 1 
a 4 ; ledit procede etant tel que lesdits champs (90) sont 
composes : 

- du pique de la vue, et/ou 

30 - de la profondeur de champ, et/ou 

- des parametres de la methode de quantification de la 
geometrie du capteur, et/ou 

- des parametres de la methode de quantification du 
bruit du capteur, et/ou 
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- des parametres de la methode de reconstitution du 
signal de la geometrie du support de restitution, et/ou 

- des parametres de la methode de reconstitution du 
signal de la position du support de restitution, et/ou 

5 - des parametres de la methode de reconstitution du 

signal du bruit du moyen de restitution d' images. 

6. ProcSde' selon l'une quelconque des revendications 1 
a 5 ; ledit proced^ etant tel que lesdits champs (90) sont 
composes : 

10 - des ecarts (14) . 

7. Procede selon la revendication 3 ; ledit proc^de 
etant tel que lesdits ddfauts geometriques de distorsion sont au 
moins en partie caracterises par les parametres d'un meddle de 
transformation parametrable (12) representant les 

15 caractSristiques techniques de l'appareil de capture d' image (1) 
au moment de la capture d' image ; 

lesdits parametres dudit meddle de transformation 
parametrable (12) permettant de calculer la position corrigee 
d'un point de 1' image (103) . 

20 8. Proce^ selon la revendication 4 ; ledit proc6d6 

etant tel que lesdits dSfauts geometriques de vignetage sont au 
moins en partie caracterises par les parametres d'un meddle de 
transformation parametrable (12) representant les 
caracteristiques techniques de l'appareil de capture d' image (1) 

25 au moment de la capture d' image ; 

lesdits parametres dudit meddle de transformation 
parametrable (12) permettant de calculer 1' intensity corrig<§e 
d'un point de 1' image (103) . 

9. Proceed selon la revendication 4 ; ledit procedS 

30 etant tel que lesdits ddfauts geometriques de dominante coloree 
sont au moins en partie caracterises par les parametres d'un 
meddle de transformation parametrable (12) representant les 
caractdristiques techniques de l'appareil de capture d' image (1) 
au moment de la capture d' image ; 
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lesdits parametres dudit modele de transformation 
parametrable (12) perraettant de calculer la couleur corrigee 
d'un point de 1' image (103) . 

10. Procede selon la revendication 5 ; ledit procede 
5 etant tel que ledit pique de la vue est au moins en partie 

caracterise par les parametres d'un module de transformation 
parametrable (12) representant les caracteristiques techniques 
de l'appareil de capture d' image (1) au moment de la capture 
d' image ; 

10 lesdits parametres dudit modele de transformation 

parametrable (12) permettant de calculer la forme corrigee d'un 
point de 1' image (103). 

11. Procede selon la revendication 3 ; ledit procede 
etant tel que lesdits defauts geometriques de distorsion sont au 

15 moins en partie caracterises par les parametres d'un modele de 
transformation parametrable de restitution (97) representant les 
caracteristiques techniques des moyens de restitution des images 
(19) au moment de la restitution des images ; 

lesdits parametres dudit modele de transformation 

20 parametrable de restitution (97) permettant de calculer la 
position corrigee de restitution d'un point de 1' image (103) . 

12. Procede selon la revendication 4 ; ledit procede 
etant tel que lesdits defauts geometriques de vignetage sont au 
moins en partie caracterises par les parametres d'un modele de 

25 transformation parametrable de restitution (97) representant les 
caracteristiques techniques des moyens de restitution des images 
(19) au moment de la restitution des images ; 

lesdits parametres dudit modele de transformation 
parametrable de restitution (97) permettant de calculer 

30 1' intensity corrigee de restitution d'un point de 1' image (103). 

13. Procede selon la revendication 4 ; ledit procede 
etant tel que lesdits defauts geometriques de dominante coloree 
sont au moins en partie caracterises par les parametres d'un 
modele de transformation parametrable de restitution (97) 

35 representant les caracteristiques techniques des moyens de 
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restitution des images (19) au moment de la restitution des 
images ; 

lesdits parametres dudit modele de transformation 
parametrable de restitution (97) permettant de calculer la 
5 couleur corrigee de restitution d'un point de 1' image (103) . 

14. ProcedS selon la revendication 5 ; ledit proceae 
gtant tel que ledit piqufi de la vue est au moins en partie 
caracterisS par les parametres d'un modele de transformation 
parametrable de restitution (97) representant les 
10 caracteristiques techniques des moyens de restitution des images 
(19) au moment de la restitution des images ; 

lesdits parametres dudit modele de transformation 
parametrable de restitution (97) permettant de calculer la forme 
corrigee de restitution d'un point de 1' image (103) . 
15 15. Systeme pour fournir, selon un format standard, a 

des logiciels de traitement d' images (4) des informations 
formatees (15) liees aux caracteristiques des appareils de 
capture d' image (1) et/ou des moyens de restitution d' image 
(19) ; 

20 lesdits appareils de capture d' image (1) Stant 

utilises par des utilisateurs pour capturer des images de scenes 
(3) , notamment de scenes (3) animees ; 

lesdits moyens de restitution d' image (19) etant 
utilises par des utilisateurs pour restituer des images (103) 
25 capturees au moyen d' appareils de capture d' image (1) ; 

lesdites informations formatees (15) comportant : 

des donnees relatives aux caracteristiques 
techniques intrinseques de l'appareil de capture d' image (1) , 
notamment les caracteristiques de distorsion, et/ou 
30 - des donnees relatives aux caracteristiques 

techniques de l'appareil de capture d' image (1) au moment de la 
capture d' image, notamment le temps de pose, et/ou 

des donnees relatives aux caracteristiques 
techniques intrinseques des moyens de restitution des images 
35 (19), notamment les caracteristiques de distorsion, et/ou 
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des donnees relatives aux caracteristiques 
techniques des moyens de restitution des images (19) au moment 
de la restitution des images (103) , notamment la resolution ; 

ledit format comprenant des champs (90) renseignes 
5 avec lesdites informations formatees (15) . 

16. Systeme selon la revendication 15 ; lesdites 
donnees formatees comprenant en outre des donnees relatives aux 
preferences dudit utilisateur, notamment le facteur de zoom. 

17. Systeme selon l'une quelconque des revendications 
10 15 ou 16 ; lesdits champs (90) etant composes : 

- des defauts geometriques de distorsion. 

18. Systeme selon l'une quelconque des revendications 
15 a 17 ; lesdits champs (90) etant composes : 

- des defauts geometriques de vignettage, et/ou 

15 - des defauts geometriques de dominante coloree, et/ou 

- de la distance focale, et/ou 

- des parametres de la methode de quantification de la 
variation de l'intensite, et/ou 

- des parametres de la methode de quantification du 
20 temps de pose, et/ou 

- des parametres des traitements numeriques effectues 
par l'appareil de capture d' image (1), notamment le zoom 
numerique, la compression, et/ou 

- des parametres representant les preferences de 
25 1' utilisateur, notamment en ce qui concerne le degre de flou, la 

resolution de 1' image. 

19. Systeme selon l'une quelconque des revendications 
15 a 18 ; lesdits champs (90) etant composes : 

- du piqu€ de la vue, et/ou 

30 - de la profondeur de champ, et/ou 

- des parametres de la methode de quantification de la 
geometrie du capteur, et/ou 

- des paramdtres de la methode de quantification du 
bruit du capteur, et/ou 
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- des paramitres de la mdthode de reconstitution du 
signal de la geometrie du support de restitution, et/ou 

- des parametres de la methode de reconstitution du 
signal de la position du support de restitution, et/ou 

5 - des parametres de la methode de reconstitution du 

signal du bruit du moyen de restitution d' images . 

20. Systeme selon l'une quelconque des revendications 
15 a 19 ; lesdits champs (90) etant composes : 

- des ecarts (14) . 

10 21. Systeme selon la revendication 17 ; ledit format 

etant tel que lesdits defauts geometriques de distorsion sont au 
moins en partie caracterises par les parametres d'un modele de 
transformation parametrable (12) representant . les 
caracteristiques techniques de l'appareil de capture d' image (1) 

15 au moment de la capture d' image ; 

lesdits parametres dudit meddle de transformation 
parametrable (12) permettant de calculer la position corrigee 
d'un point de 1' image (103) . 

22. Systeme selon la revendication 18 ; ledit format 
20 etant tel que lesdits defauts geometriques de vignetage sont au 

moins en partie caracterises par les parametres d'un meddle de 
transformation parametrable (12) representant les 
caracteristiques techniques de l'appareil de capture d' image (1) 
au moment de la capture d' image ; 
25 lesdits parametres dudit modele de transformation 

parametrable (12) permettant de calculer 1' intensity corrigee 
d'un point de 1' image (103) . 

23. Systeme selon la revendication 18 ; ledit format 
etant tel que lesdits defauts geometriques de dominante coloree 

3 0 sont au moins en partie caracterises par les parametres d'un 
modele de transformation parametrable (12) representant les 
caracteristiques techniques de l'appareil de capture d' image (1) 
au moment de la capture d' image ; 
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lesdits parametres dudit module de transformation 
parametrable (12) permettant de calculer la couleur corrigee 
d'un point de 1' image (103) . 

24. Systeme selon la revendication 19 ; ledit format 
5 etant tel que ledit pique 1 de la vue est au moins en partie 

caracterise par les parametres d'un module de transformation 
parametrable (12) representant les caracteristiques techniques 
de 1'appareil de capture d' image (1) au moment de la capture 
d' image ; 

10 lesdits parametres dudit modele de transformation 

parametrable (12) permettant de calculer la forme corrigee d'un 
point de 1' image (103). 

25. Systeme selon la revendication 17 ; ledit format 
etant tel que lesdits defauts geometriques de distorsion sont au 

15 moins en partie caracterisSs par les parametres d'un modele de 
transformation parametrable de restitution (97) representant les 
caracteristiques techniques des moyens de restitution des images 
(19) au moment de la restitution des images ; 

lesdits parametres dudit module de transformation 

20 parametrable de restitution (97) permettant de calculer la 
position corrigee de restitution d'un point de 1' image (103) . 

26. Systeme selon la revendication 18 ; ledit format 
etant tel que lesdits defauts geometriques de vignetage sont au 
moins en partie caracterisSs par les parametres d'un modele de 

25 transformation parametrable de restitution (97) representant les 
caracteristiques techniques des moyens de restitution des images 
(19) au moment de la restitution des images ; 

lesdits paramdtres dudit modeie de transformation 
parametrable de restitution (97) permettant de calculer 

30 l'intensite corrigee de restitution d'un point de 1' image (103) . 

27. Systeme selon la revendication 18 ; ledit format 
etant tel que lesdits defauts geometriques de dominante coloree 
sont au moins en partie caracterises par les parametres d'un 
modele de transformation parametrable de restitution (97) 

35 representant les caracteristiques techniques des moyens de 
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restitution des images (19) au moment de la restitution des 
images ; 

lesdits parametres dudit modele de transformation 
parametrable de restitution (97) permettant de calculer la 
5 couleur corrigee de restitution d'un point de 1' image (103) . 

28. Systdme selon la revendication 19 ; ledit format 
etant tel que ledit pique de la vue est au moins en partie 
caracterise par les parametres d'un modele de transformation 
parametrable de restitution (97) representant les 
10 caracteristiques techniques des moyens de restitution des images 
(19) au moment de la restitution des images ; 

lesdits parametres dudit meddle de transformation 
parametrable de restitution (97) permettant de calculer la forme 
corrigee de restitution d'un point de 1' image (103) . 
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